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(54) Vorrichtung zur Behandlung von Objekten, insbesondere von zylologischen Oder 
histologischen Prdparaten 

(57) Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur 
Behandlung von zytologischen Oder histologischen 
Objekten, die eine Mehrzahl von Behandlungsstationen 
(6) in Form von Behandlungsbehaitern und eine Trans- 
portvorrichtung (10, 11, 12) aufweist, mrttels der die zu 
behandelnden Objekte zu den Behandlungsstationen 
transported und in den Behandlungsstationen abge- 
setzt werden. Die Transporteinrichtung weist zusdtzlich 
eine verschwenkbare Einhett (19, 26) auf, die beim 
Transport der Objekte unter die Objekte gebracht wer- 
den kann. Diese verschwenkbare Einhett ist mrt einer 
Saugunterlage (26) versehen, auf die die Objekte bzw. 
die Objekthalter (13a, 13b) wahrend des Transportes 
abgesetzt werden. wodurch aus den Objekten oder a us 
den Objekthaltern (13a. 13b) h era us I auf end e Behand- 
lungsflussigkerten aufgenommen werden. Ein Ver- 
se h I epp en von Flussigkeitsresten von ein em 
Behandlungsbehalter zum nachsten wird dadurch stark 
reduziert. Die Objekte bzw. die Objekttrager werden 
dadurch gletchzeitig in den Objekthaltern fixiert, 
wodurch die Gerauschentwicklung wahrend des Trans- 
portes reduziert ist. 

Bei einem vorteilhaften Ausfuhrungsbeispie! der 
Erfindung sind die einzelnen Behandlungsbehalter (6) 
mit Deckeln (7) versehen und die verschwenkbare Ein- 
heit (19) ist gleichzeitig zum Abnehmen der Deckel (7) 
ausgebildet. Da die BehandlungsgefaBe die meiste Zeit 
uber abgedeckt sind, ist das Verdampfen der Be hand- 
lungsf lussigkeiten stark reduziert. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur Behand- 
lung von Objekten mit einer Mehrzahf Behandlungssta- 
tionen darstellenden Behandlungsbehaltern. Die 
Behandlungsbehalter sind dabei zur Aufnahme einer 
Behandlungslosung fur die Objekte vorgesehen. Derar- 
tige Vorrichtungen werden insbesondere zum Farben 
histologischer oder zytologischer Praparate oder zum 
Eirtbetten histologisch oder zytologischer Praparate in 
ein Einbettmedium eingesetzt 

Farbeautomaten mit in einem kreuzgitterartigen 
Array angeordneten Behandtungsbadern sind bei- 
spielsweise aus der JP 63-208761, EP-B1 0 586 494, 
WO 93/23732 und der US- A 4.738.824 bekannt. Diese 
Vorrichtungen weisen eine Transporter richtung aut 
mittels der die zu behandelnden Objekte von einer 
Behandlungsstation zu der programmgemafien nach- 
sten Behandlungsstation transportiert und in dieser 
nachsten Behandlungsstation fur die vorgesehen e 
Behandtungszeit abgesetzt und nachfolgend wieder 
entnommen werden. Die Steuerung des Programmab- 
laufs erfolgt uber eingebaute Prozessoren oder uber 
ein en PC mit angeschlossener Tastatur und Display 
vollautomatisch. Die Behandlungsprogramrne konnen 
eingegeben und gespeichert werden; nachfolgend wird 
bei Bedarf das gewunschte Behandlungsprogramm 
ausgewahlt, aufgerufen und automatisch ausgefuhrt 
Dabei sind zum Teil auch Parallelausfuhrungen von ver- 
schiedenen gespeicherten Behandlungsprogrammen 
moglich. 

Zur Vermeidung von Gesundheitsbeeintrachtigun- 
gen durch entstehende Dampfprodukte der verwende- 
ten Losungsmittei - vorwiegend Athanol und Xylol - 
weist ein Teil der bekannten Vorrichtungen eine hau- 
benartige Gerateabdeckung auf, aus der die in den 
Geraten entstehenden Los u ngs mitt eld ampfe uber Filter 
abgesaugt werden. Zum Teit werden zu den Vorrichtun- 
gen zusatzlich Badabdeckungen fur Bader oder Bader- 
gruppen angeboten, die auBerhalb der Betriebszerten 
manuell auf die Bader oder Badergruppen aufgelegt 
werden, um unnotige Verdampfungsmengen zu verhin- 
dern. 

Ein genereltes Problem bei derartigen Behand- 
lungsvorrichtungen ist die Verhinderung von Flussig- 
keitsverschleppungen bei der Abfolge der einzelnen 
Tauchvorgange von Bad zu Bad. Dieses ist bedeutend, 
da eine Verunreinigung der Bader mit Flussigkeiten aus 
and ere n Bader n zur qualitative n Verschlechterung der 
Farbeergebnisse fuhrt und damit auch die Reproduzier- 
barkeit von Farbeergebnisse n beeintrachtigt. Zur Ver- 
meidung derar tiger Flussigkeitsverschleppungen ist es 
aus der EP-B1 0 586 494 bekannt. zwischen zwei Rei- 
hen mit den Behandlungsbehaltern eine Abtropfzone 
vorzusehen. Zwischen zwei aufeinanderfolgenden 
Badern erfolgt der Transport des oder der zu behan- 
delnden Objekte entlang dieser Abtropfzone. Eine der- 
artige Abtropfzone geht jedoch zu Lasten einer 



kompakten Anordnung der Bader und damit zu Lasten 
der Kompaktheit der gesamten Behandlungsvorrich- 
tung, da zwischen den einzelnen Badern ein ate 
Abtropfzone dienender Freiraum erforderlich ist. 

5 Die vorliegende Erfindung soil die Verunreinigung 

der Bader durch Flussigkeitsverschleppung bei der 
Abfolge der Tauchvorgange von Bad zu Bad reduzieren 
und gleichzertig eine kompakte Anordnung der Behand- 
lungsbehalter gewahrleisten. 

io Dieses Ziel wird durch eine Vorrichtung mit den 
Merkmalen des Anspruches 1 gelOst. Vorteilhafte Aus- 
gestaltungen der Erfindung ergeben sich aus den Merk- 
malen der abhangigen Anspruche. 

GemaB der vorliegenden Erfindung weist die Trans- 

rs portvorrichtung, mittels der die in Objekthaltern oder 
Objekttragerhaltern aufgenommenen Objekte zu den 
Behandlungsstatjonen transportiert und in den Be hand - 
lungsstationen abgesetzt werden. eine Einheit auf, die 
beim Transport der Objekth after urrter die Objekthalter 

20 und damit zwischen die Objekthalter und die Behand- 
lungsbehalter bringbar ist. Diese unter die Objekthalter 
bringbare Einheit dient zur Aufnahme der aus den 
Objekten oder aus den Objekthattern heraustropfenden 
Behandlungslosungen. 

25 Die unter die Objekthalter bringbare Einheit weist 
vorzugsweise eine Saugunterlage auf. mit der die 
Objekthalter beim Transport in Kontakt gebracht werden 
konnen. beispielsweise indem die Objekthalter auf der 
Saugunterlage abgesetzt werden. Dadurch wird ver- 
so mieden, da 8 Losungsmitteltropfen auf gr und ihrer Ober- 
fiachenspannung im unteren Bereich der Objekthalter 
an den Objekthaltern anhaften und dadurch in das 
nachste Bad transportiert werden. Durch das in Kontakt 
bringen der Objekthalter mit der Saugunterlage werden 

35 die Ldsungsmtttetreste zuveriassig von der Saugunter- 
lage aufgenommen. Beim Transport der Objekthalter 
zur nachsten Behandlungsstation werden die Objekt- 
halter und die darin aufgenommenen Objektrdger mit 
der Saugunterlage in Kontakt gehalten, wodurch die 

40 Objektrager wahrend des Transposes fixiert gehalten 
werden; die Objekttrager konnen dadurch nicht in 
Schwingungen geraten. 

Die Einheit mit der Saugunterlage kann prinzipiell 
sowohl durch eine lineare Bewegung oder durch eine 

45 Schwenkbewegung urrter die Objekthalter gebracht 
werden. Das Vorsehen einer Schwenkbewegung fur 
das Einbringen der Einheit mit der Saugunterlage ist 
jedoch konstrukttv einfacher realisierbar. 

Bei einer weiterhin vorteilhaften Ausgestaltung der 

so Erfindung sind zumindest ein Teil der Behandlungsbe- 
halter mit abnehmbaren Deckeln versehen. Die beim 
Transport unter die Objekthalter bringbare Einheit weist 
auBerdem auf der der Saugunterlage abgewandten 
Seite eine Einrichtung zur Abnahme der Deckel auf. 

55 Dadurch kann dann vor dem Einsetzen eines Objekthal- 
ters der Deckel von dem betreffenden Behandlungsbe- 
halter abgenommen und nach Absetzen des 
Objekthatters in der Behandlungsstation auf den Behal- 
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ter der vorherigen Behandlungsstation abgelegt wer- 
den. 

Desweiteren sind vorzugsweise auch von der 
Transportvorrichtung trennbare Transporteinheiten, an 
denen die Objekthalter aufgenommen werden, zur 
Abdeckung der Behandlungsbehalter ausgebikJet. Es 
ist dann gewahrleistet, daft die Behandlungsbehalter 
nahezu standig abgedeckt sind und jeweils nur ein 
Behandlungsbehalter wahrend der sehr kurzen Trans- 
ferzeit des Transportmechanismus von einem Behand- 
lungsbehalter zum nachsten geOffnet ist. Da die 
Behandlungsbehalter nahezu standig abgedeckt sind. 
ist die Verdampfung der Badflussigkeiten insbesondere 
im Vergleich mit Geraten. bei denen die aus nicht abge- 
deckten Behaltern austretenden Dampfe abgesaugl 
und durch die Absaugung die Verdampfung der 
Lbsungsmittet noch angeregt wind, stark reduziert. 
Dadurch wird der Verbrauch an LOsungsmitteln und 
zugleich die Gefahrdung von Gesundheit und Umwelt 
durch die Losungsmittekjampfe reduziert. 

Bei einem Ausfuhrungsbeispiel der Erf indung weist 
die Transportvorrichtung eine Vertikalfuhrung auf, an 
der ein Schlitten mit einer Einrichtung zur Aufnahme der 
Objekthalter oder der Transporteinheit aufgenommen 
ist. An derselben Vertikalfuhrung ist ein Trager fur die 
unter die Objekthalter bringbare Einheit befestigt An 
diesem Trager ist die unter die Objekthalter bringbare 
Einheit derart aufgenommen. daft letztere relativ zum 
Trager eine Kombi nation aus einer linear en. vertikalen 
Bewegung und einer Schwenkbewegung urn eine hori- 
zontal e Achse austuhren kann. Die Bewegung des 
Schlittens und der unter die Objekthalter bringbaren 
Einheit sind unabhangig von einander steuerbar. Fur 
das Handling der Objekte bzw. der Objekthalter und das 
Handling der Deckel ist daher nur eine gemeinsame 
Horizontalfuhrung erforderlich. 

Fur das Abnehmen der Deckel und/oder fur das 
losbare Aufnehmen der Objekthalter an der Transport- 
vorrichtung kOnnen Magnete, vorzugsweise Elektroma- 
gnete, vorgesehen sein. Soweit Permanent magnete 
zum Einsatz kommen. ist noch ein zusatzlicher Mecha- 
nismus zum Ein- und Ausschatten der Magnetkraft, bei- 
spielsweise durch Drehen der Permanentmagnete, 
oder zum Aufbringen einer Kraft, die grOBer als die 
Magnetkraft ist. erforderlich. 

Wie bet den aus den eingangs genannten Doku- 
menten bekannten Farbeautomaten weist auch die 
erfindungsgemaBe Vorrichtung vorzugsweise eine 
Computersteuerung fur ein en automatischen Ablaut 
abgespeicherter und ausgewahlter B e hand lung spro- 
gramme auf, durch die die Objekthalter selbsttatig durch 
die Transportvorrichtung zu den einzelnen programm- 
gemaB vorgesehen en Behandlungsstationen transpor- 
tiert, in den Behandlungsstationen fur die 
programmgemaBe Verweilzeit abgesetzt und nach 
Ablaut der programmgemaBen Verweilzeit entnommen 
und zur nachsten programmgemaBen Behandlungssta- 
tion transportiert werden. Die Computersteuerung 



bewirktdann weiterhin, daB beim Erreichen einer neuen 
programmgemaBen Behandlungsstation das Abdecken 
des zugehdrigen Deckels mrttels einer Einrichtung der 
Transportvorrichtung und nach dem Absetzen des 

5 Objekthalters in der neuen Behandlungsstation ein 
Ablegen des von der neuen Behandlungsstation abge- 
nommenen Deckels auf der vortiergehenden pro- 
grammgemaBen Behandlungsstation erfolgt. 
AuBerdem bewirkt die Computersteuerung. daB nach 

10 Entnehmen eines Objekthalters eine Einheit selbsttatig 
unter den Objekthalter eingebracht wird und nachfol- 
gend durch eine Relativbewegung zwischen dem 
Schlitten." an dem der Objekthalter aufgenommen ist. 
und der unter den Objekthalter bringbaren Einheit auf 

is der Einheit abgesetzt wird. Die Computersteuerung 
kann dabei zum gleichzeitigen Parallelabiauf verschie- 
dener und/oder gleicher Behandlungsprogramme aus- 
gelegt sein. 

Nachfolgend werden Einzelheiten der Erfindung 
20 anhand des in den Figuren dargestellten Ausfuhrungs- 
bei spiels naher erlautert. 
Dabei zeigen: 
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Figur 1 



Figur 2 



Figur 3 



35 Figuren 4a-k 



40 Figur 5 



eine Ansicht der erfindungsgenr&Ben 
Vorrichtung in teilweisem AufriB; 

einen Vertikalschnitt durch die Trans- 
porteinheit der erfindungsgemaBen 
Vorrichtung, 

einen Vertikalschnitt durch die Trans- 
porteinheit in einer zur Figur 2 senk- 
rechten Ebene; 

Sequenzen des Funktionsablaufs beim 
Transport von Objekttragerhaltern von 
einer Behandlungsstation zur nachst- 
folgenden; und 

ein BlockschaltbikJ der Prozessors- 
teuerung. 



Anhand der Figur 1 ist die erfindungsgemaBe Vor- 
richtung am Beispiel eines Farbeautomaten (1) darge- 

45 stellt. Der Farbeautomat (1) umfaBt ein fest auf einer 
Grundplatte montJertes testes Gehauseteil (1b) und ein 
von der Grundplatte abnehmbares Gehauseteil (1a). Im 
festen Gehauseteil (1b) sind der Prozessor (31 ) und der 
Speicher (32) (siehe Figur 5) zum Steuern bzw. zum 

so Abspeichern einer grSBeren Anzahl von Farbeprogram- 
men angeordnet An der Frontseite des festen Gehau- 
seteiles (1b) ist ein Anzeigefetd (2) und eine Tastatur (3) 
angeordnet. Die Tastatur (3) dient zur Eingabe abzu- 
speichernder Farbeprogramme und zum Aufruf abge- 

55 speicherter Farbeprogramme. Auf der Anzeige (2) 
werden die jeweils eingegebenen Daten bzw. beim Auf- 
ruf abgespeicherter Programme ebenfalls abgespei- 
cherte Programmbemerkungen angezeigt. 
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Das abnehmbare Gehauseteil (1 a) weist zwei Off- 
nungen (4, 5) auf, die ats Beschickungs- bzw. Entnah- 
mestation dienen. Eine in die Beschickungsstation 
eingesetzte, als Transporteinheit dienende Korbaufhan- 
gung mit daran angehangten Objekthalterkorben wird 5 
nach Aufruf bzw. Eingabe des auszufuhrenden Farbe- 
programmes automatisch mittels einer nachfolgend 
noch naher beschriebenen Transportvorrichtung aulge- 
nommen, jeweils zu den programmgemaBen Behand- 
lungsstationen transportiert und nach Durchfuhrung w 
des kompletten Farbeprogrammes in der Entnahmesta- 
tion (5) abgestellt Die Behandlungsstation sind durch 
kreuzgitterartig auf der Grundplatte (1c) angeordnete 
Behandlungsbehalter (6a - 6j). die zur Aufnahme von 
Behandlungslosungen bestimmt sind, realisiert. Die js 
meisten BehandlungsbehaJter (6c - 6j) sind mittels Dek- 
kel (7c - 7j) abgedeckt. Ledigfich BehandlungsbehaJter 
(6a, 6b), die Waschstationen darstellen und demzufolge 
lediglich mit Wasser befullt sind. sind unabgedeckt Auf 
diese Waschstationen konnen bei Bedarf von anderen so 
Behandlungsstation en abzunehmende Deckel (7c - 7j) 
abgelegt werden. 

Im oberen Bereich, also oberhaJb der Behand- 
lungsgefaBe (6a - 6j) sind zwei horizontal ausgerichtete 
Linearfuhrungen (8a. 8b) fur den Transportmechanis- 25 
mus vorgesehen. Die Linearfuhrungen (8a. 8b) sind 
uber Stutzen an der Grundplatte (1c) aufgenommen. 
Auf den Linearfuhrungen (8a. 8b) ist eine entlang dieser 
Unearfuhrung (8a. 8b) horizontal bewegliche Traverse 

(9) gefuhrt und mittels nicht dargestellter Arrtriebsmoto- 30 
ren in der Traverse (9) angetrieben. An der Traverse (9) 

ist wiederum horizontal, senkrecht zur Bewegungsrich- 
tung der Traverse (9), eine Vertikalfuhrung (10) horizon- 
tal beweglich aufgenommen. An dieser Vertikalfuhrung 

(10) ist ein vertikal bewegbarer Schlitten (11) aufge- 35 
nommen. An diesem Vertikalschlitten (11) sind die 
Objekttragerkdrbe (13a, 13b) mit den zu farbenden 
Objekten aufgenommen. Mit ein er BefestigungskJemme 
(12) ist an der Vertikalfuhrung weiterhin eine Einheit 
(14) aufgenommen, die bei aus den Behandlungsbehal- <o 
tern herausgehobenen Objekthalterkorben (13a, 13b) 
unter die Objekthatterkorbe (13a, 13b) einschwenkbar 

ist. Derdetaillierte Aufbau des Vertikalschlittens (11) mit 
den daran aufgenommen en Komponenten und der Ein- 
heit (14) wird nachfolgend noch anhand der Figuren 2 45 
und 3 detailliert beschrieben. 

Die gesamte Transportvorrichtung weist einen 
kranartigen Aufbau auf. Die Bewegung der Transport- 
vorrichtung erfolgt computergesteuert uber den im 
festen Gehauseteil (1b) vorgesehenen Steuerungspro- 50 
zessor (31) (siehe Figur 5) entsprechend dem aufgeru- 
fenen bzw. eingegebenen Farbeprogramm. Die 
insgesamt vier Antriebe (37-40) der Transportvorrich- 
tung werden uber vier Interface-Karten (33-36) vom 
Prozessor (31) angesteuert. Die drei Antriebe (37-39) 55 
fur die Bewegung der Traverse (9) entlang der Horizon - 
talfuhrung (8a, 8b). der Vertikalfuhrung (10) relativ zur 
Traverse (9) und des Schlrttens (11) entlang der Verti- 



kalfuhrung (10) weisen Encoder auf, deren Signale uber 
die Interface-Karten (33-35) an den Prozessor zuruck- 
gegeben werden. soda 8 die exakte Position der Trans- 
portvorrichtung zu jedem Zeitpunkt genau bekannt ist. 
Der verbleibende Antrieb (40) fur die Bewegung der 
weiter unten noch detaillierter beschriebenen. unter die 
Objekthatterkorbe (13) einschwenkbaren Einheit (19. 
1 9a) weist drei nicht dargestellte Mikroschalter auf, bei 
deren Erreichen der Antrieb (40) gestoppt und ein die 
aktuelle Stopposrtion kennzeichnendes Signal an den 
Prozessor (31) ausgegeben wird. AuQerdem sind die 
Positionen der Behandlungsbehalter (6a - 6j) bekannt. 
Die Prozessorsteuerung ist wie beispietsweise in der JP 
63-208761 derart ausgelegt, daB verschiedene Farbe- 
programme gleichzeitig ausgefuhrt werden konnen, 
indem die Transportvorrichtung nach dem Abstellen der 
Objekthalterkorbe (13a. 13b) in einem Behandlungsge- 
faB wahrend der Behandlungszert andere Objekthalter- 
korbe innerhalb der Vorrichtung transportiert. 
Entsprechende Algorithmen fur eine einen parallel en 
Ablaut mehrerer Farbeprogramme gewahrleistende 
Prozessorsteuerung sind aus der o.g. japanischen 
Offenlegungsschrrft bekannt und werden deshalb an 
dieser St el I e nicht naher beschrieben. 

Da mit Ausnahme der Waschstationen (6a. 6b) die 
Behandlungsbehalter (6c - 6n) mittels Deckel (7c - 7n) 
normalerweise abgedeckt sind und. wie nachfolgend 
noch naher beschrieben wird, auch die Objekthalter- 
korbe (13a - 13b) an einer deckelformig ausgebikleten 
Transporteinheit angeordnet sind. so daB die Behand- 
lungsbehalter auch wahrend des Eintauchens der 
Objektharterkdrbe (13a, 13b) abgedeckt sind, treten bei 
der vorliegenden Vorrichtung kaum Losungsmittel- 
dampfe der Behandlungslosungen auf. Eine Absau- 
gung der Luft aus dem abnehmbaren Gehauseteil (1a) 
ist deshalb nicht erforderlich. Eine Absaugung kann 
jedoch auch bei der erfindungsgemaBen Vorrichtung 
zweckmaBig sein. wenn besonders gesundheitsgefahr- 
dende Oder besonders geruchsintensive Losungsmittel 
zum Einsatz kommen. 

Wie den bei den vergrOBerten Schnrttdarstellungen 
der Figuren 2 und 3 entnehmbar ist, ist an der Vertikal- 
fuhrung (10) ein Vertikalschlitten (11) gefuhrt, an dem 
uber einen winkelformigen Trager zwei Elektromagnete 
(15a. 15b) vorgesehen sind. Die Elektromagnete (15a, 
15b) dienen zum Idsbaren Aufnehmen von Objekttra- 
gertransporteinheiten, von denen in der Regel mehrere 
mrt einem Gerat mrtgeliefert werden. Diese Objekttra- 
gertransporteinheit weist eine Abdeckplatte (16) auf, an 
der Haken (18a, 18b) zum Einhangen der Objekttrager- 
kdrbe (13a. 13b) angeordnet sind. Desweiteren weisen 
die Objekttragertransporteinherten ein deckerf6rmiges 
Teil (17) auf, das von den Abmessungen identisch zu 
den Deckeln (7) der BehandlungsgefaBe (6) ausgebtf- 
det ist. Dieses deckelformige Teil (17) weist zwei Locher 
auf, durch die die Haken (18a, 18b) hindurch gefuhrt 
sind. Gleichzeitig weist die Abdeckplatte (16) zwei 
Locher auf, durch die die Magnete (15a. 15b) des Vertj- 
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kalschlittens (11) hindurch auf den decketformigen Teil 
(17) gefuhrt werden kOnnen. Die am vertikal gefuhrten 
Schlitten (11) angeordneten Magnete (15a, 15b) kOn- 
nen durch diese LOcher der Abdeckpiatte (16) auf das 
deckelformige Tetl (17) einwirken. Durch Anheben des 
Schlittens (11) erfolgl dann ein Anheben der auf dem 
deckelformigen Teil (17) auftiegenden Abdeckpiatte 
(16) mit samt den daran befestigten Haken (18a. 18b) 
und den daran aufgenommenen Objekttragerkorben 
(13a, 13b). Dieser Aufbau der Transport einheit dient zu 
einer weiter urrten noch beschriebenen Bewegung der 
ObjekttragerkOrbe (13a, 13b) in geschlossenen 
Behandlungsbehattern (6). Die ObjekttragerkOrbe (13a. 
13b) sind zum Einstecken einer Vielzahl von Objekttrfi- 
gern ausgebildet und weisen eine rippenartige auBere 
Struktur auf, damtt die Behandlungstosung mit den in 
den Objekttragerkorben (13a, 13b) enthattenen Objekt- 
tragern und den darauf bef indlichen Objekten in Kontakt 
treten kann. 

Mitt els einer Befestigungsktemme (12) ist an der 
Vertikalfuhrung (10) zusatzlich eine Tragerplatte (14) 
aufgenommen, die im wesentlichen unterhalb der Zei- 
chenebene in Figur 2 angeordnet ist. Die Tragerplatte 
(14) weist eine bogenformige Ausfrasung (20) auf. in 
der uber einen Fuhrungsstrtt (20a) eine Winkelplatte 
(19) aufgenommen ist. Desweiteren ist an der Trager- 
platte (14) ein uber drei Rollen (21. 22. 23) gefuhrter 
Bandantrieb vorgesehen, dessen Fuhrungsseil (30) mit- 
tels einer drehbaren Klemmung (24) an der Winkel- 
platte (19) befestigt ist. Eine der drei Rollen (21) ist 
motorisch angetrieben (Antrieb 4 in Figur 5). Bei einer 
Linksdrehung der Antriebsrolle (21) wird die Klemmung 
(24) nach oben gezogen und der Fuhrungsstrft (20a) 
gleitet entlang der Ausfrasung (20) mit der Folge, da 8 
das Winketstuck (19) zunachst nach oben angehoben 
und aufgrund der Bogenform der Ausfrasung (20) nach- 
folgend in die strichpunktiert dargestellte Stellung ver- 
schwenkt wird. 

Auf dem abgewinkelten Teil (19a) der Winkelplatte 
(19) liegt oben, auf der den Objekttragerkorben (13a, 
1 3b) zugewandten Seite, eine offenporige, schwamm- 
artige Saugunterlage (26) auf. Diese Saugunterlage 
(26) ist abnehmbar und austauschbar und dient zur Auf- 
nahme von aus den Objekttragerkorben (13a. 13b) her- 
auslaufende Behandlungsldsungen. Bei Bedarf kann 
die Auf lag e fur die Saugunterlage auch wannerrformig 
ausgebildet sein, urn beim Verschwenken des Winkels 
(19) ein Herauslaufen von Flussigkeit zu vermeiden. Auf 
der der Saugunterlage (26) abgewandten Seite des 
abgewinkelten Teils (19a) des Winkels (19) sind vier 
weitere Elektromagnete (25a, 25b) vorgesehen. von 
den en in den Rguren 2 und 3 nur zwei dargestellt sind. 
Diese Elektromagnete (25a. 25b) dienen zur Abnahme 
der Deckel (7) von den BehandlungsgefaBen (6). 

Beim Anfahren einer neuen Behandtungsstation. 
dessen Behandtungsbehatter (6) noch abgedeckt ist, 
wird zunachst der Winkel (19) des Schwenkteils durch 
Drehen der Antriebsrolle (21) nach rechts abgesenkt 



bis die Magnete (25a. 25b) von oben auf den Deckel (7) 
des BehandlungsgefaBes (6) aufgesetzt sind. In dieser 
abgesenkten Position spricht ein erster der bereits oben 
erwahnten drei Mikroscharter des Antriebs 4 an. Nach- 

5 folgend werden die Magnete (25a. 25b) eingeschaltet 
und durch Linksdrehen der Antriebsrolle (21) der Dek- 
kel (7) mittels des Winkels (19) angehoben und nachfol- 
gend in die in Figur (2) strichpunktiert eingezeichnete 
Stellung verschwenkt Dabei wird das Ansprechen 

jo eines zweiten Mikroschalters des Antriebs 4 uberfah- 
ren, bis der die strichpunktiert dargestellte. ver- 
schwenkte Stellung des Winkels (19) kennzeichnende 
drrtte Mrkroschalter anspricht. Nach Erreichen der 
strichpunktierten verschwenkten Stellung fahrt der 

is Schlitten (1 1 ) mit den daran gehaltenen Objekttrager- 
korben (1 3a, 1 3b) vertikal nach unten bis das deckelfOr- 
mige Teil (17) der Transporteinheit auf dem 
BehandlungsgefaB aufliegt und dieses abdeckt. Nach- 
folgend werden die Magnete (15a. 15b) zum Halten der 

so Transporteinhert gelost und demzutolge die Transport- 
vorrichtung von der Transporteinheit getrennt. Der 
Schlrtten (11) wird darauf hi n wieder vertikal nach oben 
verfahren und die Transportvorrichtung fahrt anschlie- 
Bend die Position der vorhergehenden Behand lungs - 

25 station an, urn auf dem BehandlungsgefaB der 
vorhergehenden Behand! ungsstation den an der 
Schwenkeinrichtung (19) der Transportvorrichtung 
getragenen Deckel abzulegen. 

Wenn die Transporteinheit durch das deckelformige 

30 Element (1 7) auf dem Behandlungsbehatter (6) aufliegt, 
treten die das deckelformige Teil (17) uberstehenden 
Rander der Abdeckpiatte (16) mit im Gerateboden 
angeordneten StOsseln (28a. 28b) in Kontakt. die uber 
eine im Gerateboden verlaufende Welle (29) mit Exzen- 

35 tern (29a, 29b) zu Hub- und Senkbewegungen angeregt 
werden. Die Bewegung der Stossel (28a, 28b) wird auf 
die Abdeckpiatte (16) und damit auf die an der Abdeck- 
piatte (16) angehangten ObjekttragerkOrbe (13a, 13b) 
ubertragen, so daB die ObjekttragerkOrbe (13a. 13b) 

40 bei test auf dem BehandlungsgefaB auf Itegendem Dek- 
kelteil (17) ebenfalls die Hub- und Senkbewegung aus- 
fOhren. Dadurch wird eine Relativbewegung zwischen 
den Objekttragerkorben (13a, 13b) und der Behand- 
lungslosung verursacht. Mit (27) ist die Bodenstruktur 

45 des Gerates und mit (27a, 27b) sind Erhebungen der 
Bodenstruktur bezeichnet, durch die die. Position der 
BehandlungsgefaBe (6) festgelegt ist. 

Zum Herausnehmen der Objekttragerkorbe (13a. 
13b) aus einer Behand lungsstation (6) und zum Trans- 

so port dieser ObjekttragerkOrbe zur nfichsten Behand- 
I ungsstation fahrt die Transportvorrichtung wieder die 
Position des BehandlungsgefaBes (6) an. Dadurch wird 
der Vertikalschlitten (1 1) abgesenkt, bis die am Verrikal- 
schlitten (11) angeordneten Magnete (15a. 15b) durch 

55 die Locher der Abdeckpiatte (16) hindurch mit dem dek- 
kelfOrmigen Teil (17) der Transporteinheit in Kontakt tre- 
ten. Nachfolgend werden die Elektromagnete (15a, 
15b) wieder eingeschaltet und durch vertikales Anhe- 
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ben des Schlittens (1 1 ) die Transporteinheit mit samt 
den an der Abdeckplatte (16) angehangten KOrben 
(13a, 13b) aus dem BehandlungsgefaB (6) herausgeho- 
ben. Nachfolgend wird die Schwenkeinheit (19) durch 
Rechtsdrehen der Antriebsrolle (21) wieder nach unten 
verschwenkt, so daB die Saugunterlage (26) zwischen 
den Objekttragerkorben (13a, 13b) und dem Behand- 
lungsgefaB (6) eingeschwenkt wird. Diese Stellung ist 
durch den zweiten Mikroschalter gekennzetchnet, bei 
dessen An spree hen die Rechtsdrehung der Antriebs- 
rolle (21) gestoppt wird. In einem darauffolgenden 
Schritt wird der Schlitten (11) mit den Objekttragerkor- 
ben (13a, 1 3b) sowert vertikal nach unten v erf ah r en, bis 
die Saugunteriage (26) mit dem unteren Rand der 
Objekttragerkorbe (13a, 13b) in Kontakt tritt. Durch den 
Korrtakt zwischen der Saugunterlage (26) und den 
Objekttragerkorben (13a, 13b) werden die aus den 
Objekttragerkorben herauslaufenden Fl u ssigke its rest e 
von der Saugunterlage (26) aufgenommen. Gleichzeitig 
deformiert sich die schwammartige Saugunterlage (26) 
und dringt aufgrund der Stegstruktur der Objekthalter- 
kOrbe (13a. 13b) teilweise in diese von unten ein und 
kommt dadurch auch mit den in den Objektharterkorben 
aufgenommenen Objekttragern in Kontakt. Dadurch 
werden die Objektrager f ixiert. 

Durch Bewegen der Vertikarfuhrung (10) und der 
Traverse (9) (siehe Figur 1) entlang der Horizontalfuh- 
rungen (8a. 8b) wird nun die Position der programmge- 
maB nachfolgenden Behandlungsstation angefahren. 
Als Verfahrweg wird dabei die kurzeste Streckenverbin- 
dung zur nachsten Behandlungsstation ausgewahlt. Ein 
Verfahren entlang bestimmter Wege ist nicht erforder- 
lich. Da die Objekttrager durch die Saugunterlage f ixiert 
sind, geraten die Objektrager beim Transport nicht in 
Schwingungen. Die GerauschentwicWung ist dadurch 
gering. 

Nach Erreichen der nachsten Behandlungsstation 
beginnt der oben beschriebene Vorgang von neuem, 
d.h. die Winkelplatte (19) wird durch weiteres Rechts- 
drehen der Antriebsrolle (21) bis zum Ansprechen des 
ersten Mikroschalters abgesenkt. der Deckel des 
BehandlungsgefaBes wird durch die Schwenkeinheit 
abgenommen und nachfolgend die Transporteinheit 
durch Verfahren des Schlittens (11) in das neue 
BehandlungsgefaB eingesetzt. Der gesamte Funktions- 
ablauf wird nachfolgend noch einmal anhand der Figu- 
ren 4a-4k beschrieben: 

In der Figur 4a befinden sich die an der Transport- 
einheit (16, 17) angehangten Objekttragerkorbe (13a, 
1 3b) in einer Behandlungsstation, und es sei angenom- 
men, daB die programmgemaBe Behandlungszeit die- 
ser Behandlungsstation abgelaufen sei. Nachfolgend 
wird der Schlitten (11) abgesenkt, so daB die Magnete 
(15a, 15b) des Schlittens (11) mrt dem deckelfOrmigen 
Teil (17) der Transporteinheit in Kontakt kommen (Figur 
4b). Nach Einschalten der Elektromagnete (15a, 15b) 
am Schlitten (11) wird der Schlitten (11) vertikal nach 
oben verschoben und damit die Objekttragerkorbe 



(13a. 13b) aus dem BehandlungsgefaB herausgehoben 
(Figur 4c). Nun erfolgt das Verschwenken der Schwenk- 
einheit (14), wodurch die Saugunterlage (26) zwischen 
den Objekttragerkorben (13a, 13b) und dem Behand- 

5 lungsbehaiter eingeschwenkt wird (Figur 4d). Nachfol- 
gend wird der Schlitten (11) entlang der Vertikalfuhrung 
(10) nach unten verfahren, bis die Saugunterlage (26) 
mit den Bodenf lachen der Objekttragerkorbe (13a, 13b) 
in Korrtakt tritt (Figur 4e). In dieser Stellung, bei der die 

10 Saugunterlage (26) mit den Objekttragerkorben (13a, 
13b) in Kontakt ist, wird die Position der programme Big 
nachfolgend en Behandlungsstation (6") angefahren 
(Figur 4f). Bei Erreichen der nachfolgend en Behand- 
lungsstation (6") wird zunachst der Schlitten (11) nach 

is oben verfahren und danach die Schwenkeinheit (19) 
abgesenkt (Figur 4g) bis die Magnete (25a, 25b) den 
die Behandlungsstation abdeckenden Deckel (7') errei- 
chen. Nach Einschalten der Elektromagnete (25a, 25b) 
wird uber den Riemenantrieb (30, 21. 23) der Deckel 

so (7') abgehoben und seitlich verschwenkt (Figur 4h). 
Darauffolgend wird der Schlitten (11) abgesenkt, bis 
das deckelformige Teil (17) auf dem BehandlungsgefaB 
(6') der Behandlungsstation aufiiegt (Figur 4i) und die 
Magnete (15a. 15b) am Schlitten (1 1) geldst. Die Trans- 

25 porteinheit mrt den darin angehangten Objekttragerkor- 
ben (13a, 13b) wird dadurch vom Schlitten (11) getrennt 
und der Schlitten (11) wird wieder nach oben verfahren. 
Aufgrund der Hub- und Senkbewegung der Stossel 
(28a. 28b) fuhrt nun die Abdeckplatte (16) wihrend der 

30 Behandlungszeit ebenfalls die Hub- und Senkbewe- 
gung der Stossel durch, wodurch eine Relativbewegung 
zwischen der Behandlungsflussigkeit und den Objekt- 
tragerkorben und den darin gehartenen Objekttragern 
mit den Objekten resultiert. Nach Anheben des Schlrt- 

35 tens (11) wird die Schwenkeinheit mrttels des Seilantrie- 
bes (30, 21-23) wiederum verschwenkt, so daB die 
Saugunterlage (26) und der an der Schwenkeinheit 
getragene Deckel (7*) der Behandlungsstation horizon- 
tal ausgerichtet sind (Figur 4j). Nun fahrt die Transport- 

40 einrichtung die Position des vorhergehenden 
BehandlunsgefaBes (6) an und legt durch Absenken 
der Schwenkeinheit und lOsen der Magnete (25a, 25b) 
den Deckel (7*) der nachfolgend en Behandlungsstation 
(6') auf diesen Behandlungsbehaiter (6) ab. Die 

45 gesamte Transportemrichtung ist damit wieder frei und 
kann errtweder wieder zur nachsten Behandlungssta- 
tion fahren, urn die Objekttragerkorbe aus der nachsten 
Behandlungsstation herauszunehmen oder kann bei 
Parallelablauf mehrerer Farbeprogramme eine andere 

so Behandlungsstation anfahren. um die dort eingesetzt en 
Objekttragerkorbe herauszunehmen . Di e Entschei - 
dung, welche der Afternativen ausgewahlt wird, erfolgt 
durch die ProzeBsteuerung, die bei Parallel ablaul meh- 
rerer Programme durch Wan! des Startzeitpunktes 

55 und/oder durch Variation der Behandlungszeit en inner - 
halb zuiassiger Grenzen ein Gesamtprogramm erstellt. 
das einen ungestOrten Parallelablauf mehrerer Pro- 
gramme gewahrleistet. 
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Wie sich aus dem anhand der Figuren 4a - 4k 
erlauterien Funktionsablauf ergibt. sind fur die 
Schwenkeinheit (19) drei deftnierte Endstellungen vor- 
gesehen, die jeweiis durch das Ansprechen eines der 
drei Mikroschalter definiert werden. Diese drei Endstel- 
lungen sind die in den Figuren 4a bis 4c. 4h und 4i dar- 
gesteltten seitlich verschwenkte Stellung, die in den 
Figuren 4d - 4f und 4j dargestellte Steilung mit horizon- 
tal ausgerichteter Saugunterlage (26) und die in den 
Figuren 4g und 4k dargestellte abgesenkte Stellung der 
Schwenkeinheit (19) zum Aufnehmen oder AWegen 
eines Deckels. 

Bei einer Werterbildung der Erfindung kann noch 
ein Entleerungsprogramm vorgesehen sein, durch das 
automatisch unbrauchbar gewordene Behandlungslo- 
sungen abgesaugt werden. Dazu kann ein wetter er, 
spezietl ausgebikJeter Deckel vorgesehen sein, der 
einen bis zum Boden der BehandlungsgefaBe reichen- 
den Saugrussel aufweist und an eine Absaugpumpe 
angeschlossen ist. Dieser zusatzliche Deckel ist norma - 
lerwetse auf einer spezielten Parkposrtion abgelegt und 
kann bei Bedarf von den Magnet en (15a, 15b) des 
Schlittens (11) in dieser Parkposition aufgenommen 
und zu der zu entleerenden Behandlungsstation gefah- 
ren werden. Nach Abnahme des die betreffende 
Behandlungsstation abdeckenden Deckels mittels der 
Schwenkeinheit wird dieser spezielle Absaugdeckel auf 
die Behandlungsstation aufgelegt und durch Einschal- 
ten der Pumpe die Behandlungslosung abgesaugt. 
wahrend des Absaugvorganges konnen andere 
Objekttragerkdrbe in der oben beschriebenen Weise 
innerhaJb der Vorrichtung verfahren werden, so daB das 
Absaugen einer Behandlungslosung vollstandig in den 
normalen Betrieb des Gerates integriert sein kann. 

Anhand des in den Figuren dargesteliten Ausfuh- 
rungsbei spiels wurde die Erfindung am Beispiel eines 
Farbeautomaten beschrieben. Die Erfindung ist jedoch 
grundsatzlich auch bet anderen Behandlungsautoma- 
ten fur histologische oder zytologische Praparate ein- 
setzbar, insbesondere bei sogenannten 
Gewebeprozessoren (Tissue Processors), die zum Ein- 
betten eines Praparates in ein Einbettmedium dienen. 

Patentanspruche 

1 . Vorrichtung zur Behandlung von Objekten mit einer 
Mehrzahl Behandlungsstationen darstellenden 
Behandlungsbehaltern {6, 6', 6a - 6j) und einer 
Transportvorrichtung (8a. 8b, 9 - 12), mittels der 
Objekthalter (13a, 13b) zuden Behandlungsstatio- 
nen {6. 6*. 6a - 6j) transporter! und in den Behand- 
lungsstationen (6. 6'. 6a - 6j) abgesetzt werden. 
wobei die Transportvorrichtung eine Einheit (19a. 
26) aufweist. die beim Transport der Objekthalter 
(13a. 13b) unter die Objekthalter (13a, 13b) 
gebracht werden kann. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1. wobei die Einheit 



(19a, 26) eine Saugunterlage (26) aufweist und 
wobei die Objekthalter (13a, 13b) beim Transport 
mit der Saugunterlage (26) in Kontakt gebracht und 
wahrend des Transposes in Kontakt gehahen wer- 
den konnen. 

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, wobei die Ein- 
heit (19a. 26) verschwenkbar an der Transportvor- 
richtung (8a, 8b, 9 - 12) angeordnet ist. 



4. Vorrichtung nach Anspruch 3, wobei die Transport- 
vorrichtung eine Vertikalfuhrung (10) aufweist, an 
der eine Einrichtung (11, 15a. 15b) zur Aufnahme 
von Objekthaftern (13a, 13b) und die unter die 

is Objekthalter (13a. 13b) bringbare Einheit (19a, 26) 
unabhangig voneinander vertikat bewegbar gefuhrt 
sind. 

5. Vorrichtung nach einem der Anspruche 2-4, wobei 
20 ein Teil der Behandlungsstationen (6c - 6j) mit 

abnehmbaren DeckeJn (7c - 7j) versehen sind und 
wobei die Einheit (19a, 26) auf der der Saugunter- 
lage (26) abgewandten Seite eine Einrichtung (25a, 
25b) zur Abnahme der Deckel (7c - 7j) aufweist. 

25 

6. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 -5, wobei 
die Transportvorrichtung (8a. 8b, 9 - 12) eine Ein- 
richtung (15a. 15b) zur losbaren Aufnahme von 
Transporteinheiten (16, 17) fur die Objekthalter 

30 (13a, 13b) aufweist und wobei die Transport einheit 
(16, 17) zur Abdeckung der Behandlungsstationen 
(6a - 6j) ausgebildet ist. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 5 Oder 6, wobei die Ein- 
35 richtung (25a, 25b) zur Abnahme der Deckel (7c - 

7j) und und/oderdie Einrichtung (15a, 15b) zur los- 
baren Aufnahme der Transport einheit (16, 17) aJs 
Magnete, vorzugswetse als Elektromagnete. aus- 
gebildet sind. 

40 

8. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1-7, wobei 
eine Computersteuerung fur einen automatischen 
Abtauf abgespeicherter und ausgewahlter Behand- 
lungsprogramme vorgesehen ist und die Objekthal- 

45 ter (13a. 13b) selbsttatkj durch die 
Transportvorrichtung zu den einzefnen program ma - 
Big vorgesehen en Behandlungsstationen (6, 6a - 
6j) transportiert, in den Behandlungsstationen fur 
die programme Gige Verweilzert abgesetzt und nach 

so Ablaut der programmSBigen Verweilzeit entnom- 
men und zur nachsten programmaBigen Behand- 
lungsstation (6') transportiert werden. 

9. Vorrichtung nach Anspruch 8. wobei cfie Compu- 
55 tersteuerung beim Erreichen einer neuen Behand- 
lungsstation (6*) ein Abnehmen eines die neue 
Behandlungsstation (6*) abdeckenden Deckels (7) 
mittels einer Einrichtung (19a. 25a. 25b) und nach 
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dem Absetzen der Objekthalter (13a, 13b) in der 
neuen Behandlungsstation (6') ein AHegen des von 
der neuen Behandlungsstation abgenommenen 
Deckels (T) auf der vorhergehenden programmaBi- 
gen Behandlungsstation (6) bewirkt. 5 

10. Vorrichlung nach Anspruch 8 Oder 9, wobei die 
Computer steuerung nach Entnahme der Objekthal- 
ter (13a, 13b) selbsttatig eine Einheit (19a. 26) 
unter die Objekthalter (1 3a. 1 3b) einbringt. 10 

11. Vbrrichtung nach Anspruch 10, wobei die Compu- 
tersteuerung selbsttatig ein Absetzen der Objekt- 
halter (13a. 13b) auf der Einheit (19a. 26) bewirkt. 

15 

1 2. Vorrichlung nach einem der Anspruche 8-11, wobei 
die Computersteuerung zum gleichzeitigen Paral- 
lelablauf verschiedener und/oder gleicher Behand- 
lungsprogramme ausgelegt ist. 

20 

1 3. Vorrichlung nach einem der Anspruche 1-12, wobei 
die Behandlungsstation en (6a - 6j) als zweidimen- 
sionales, kreuzgitterartiges Array angeordnet sind 
und die Transportvorrichtung zur Bewegung in drei 
zueinander senkrechten Richtungen ausgelegt ist. 2S 
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(54) Vorrichtung zur Behandlung von Objekten, insbesondere von zytologischen Oder 
hlstologlschen Praparaten 

(57) Die Erfindung betrrfft eine Vorrichtung zur 
Behandlung von zytologischen Oder histologischen 
Objekten, die eine Mehrzahi von Behandlungsstationen 
(6) in Form von BehandlungsbehaJtern und eine Trans- 
portvorrichtung (10, 11, 12) aufweist, mittels der die zu 
behandelnden Objekte zu den Behandlungsstationen 
transportiert und in den Behandlungsstationen abge- 
setzt werden. Die Transport einrichtung weist zusatzlich 
eine verschwenkbare Einheit (19. 26) auf. die beim 
Transport der Objekte unter die Objekte gebracht wer- 
den kann. Diese verschwenkbare Einheit ist mit einer 
Saugunteriage (26) versehen, auf die die Objekte bzw. 
die Objekthalter (13a, 13b) wShrend des Transportes 
abgesetzt werden, wodurch aus den Objekten Oder aus 
den Objekthaltern (13a, 13b) h era us I auf end e Behand- 
lungsflussigkeiten aufgenommen werden. Ein Ver- 
schleppen von Flussigkeitsresten von ein em 
Behandlungsbehalter zum nachsten wird dadurch stark 
reduziert. Die Objekte bzw. die Objekttrager werden 
dadurch gleichzeitig in den Objekthaltern fixiert, 
wodurch die GerauschentwicWung wahrend des Trans- 
portes reduziert ist. 

Bei einem vorteilhaften Ausfuhrungsbeispiel der 
Erfindung sind die einzelnen Behandlungsbehalter (6) 
mit Deckeln (7) versehen und die verschwenkbare Ein- 
heit (19) ist gleichzeitig zum Abnehmen der Deckel (7) 
ausgebildet. Da die BehandlungsgefaBe die meiste Zert 
uber abgedeckt sind. ist das Verdampfen der Behand- 
lungsflussigkeiten stark reduziert. 
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